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1. Cil prace
(uvedte, do jaké miry byl naplnén):
Student zcela splnil pozadovany cil bakalarské prace.

2. Obsahové zpracovani
(originalita fe$eni, naro¢nost, tviréi pristup, proporcionalita teoretické a vlastni prace, vhodnost
pfiloh atd.):
Obsah prace odpovida zadani. V pfedlozené bakalarské praci je dobie zmapovana oblast robotickych,
zejména antromorfnich, efektorl. Student zaroveri svym navrhem robotické ruky a univerzalniho
upinaciho mechanismu prokazal schopnost vlastniho tviiréiho mysleni. Pfilohy jsou vzhledem k obsahu
prace vhodné zvoleny.

3. Hodnoceni technické slozky prace
(kvalita a pfimérenost technickych vypocti, doprovodné vykresové dokumentace atd.):

Bakalafska prace obsahuje kvalitné zpracovany navrh tfiprsté robotické ruky a univerzalniho upinaciho
mechanismu s odpovidajicimi technickymi vypocty. Kvalita vykresové dokumentace je také na
odpovidajici trovni. V préaci by bylo vhodné nahradit materialové oznacéeni jednotlivych éasti z hliniku
hlinikovymi slitinami.



4. Formalni nalezitosti
(jazykovy projev, spravnost citace a odkaz{ na literaturu, graficka Uprava, prehlednost ¢lenéni
kapitol, kvalita tabulek, grafQ, pfiloh atd.):
Po formalni strénce je prace zpracovana spravné, dle platnych pravidel pro tvorbu BP. Graficka Uprava i
pfehlednost ¢lenéni prace, je na vysoké Urovni. Pro lepsi piehlednost by bylo pouze vhodné zavést
¢islovani vzorcl.

5. Struény komentar hodnotitele
(rozsah prace, celkovy dojem z prace, silné a slabé stranky, originalita myslenek a zpracovani):

PredloZzend bakalaiska prace je kvalitné zpracovana jak v reSer$ni ¢asti, tak v ¢asti vlastniho navrhu
robotické ruky a upinaciho mechanismu. V praci je patrny prevazujici podil vlastni tvlréi prace.

6. Otazky a pfipominky na autora prace k blizS§imu vysvétleni pfi obhajobé
(max. 3):

Jakym zplisobem Ize pomoci taktilnich senzor(i méfit polohu prfedmétu v prostoru? (viz. 4. kap.)
MUZete naznacit umisténi ovladacich lanek v prstech navrzené robotické ruky?

7. Navrhovana vysledna klasifikace *)
vyborné
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*) Nehodici se Skrtnéte
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